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学 位 論 文 内 容 の 要 旨 
高齢者にとって，転倒はその後の人生に直結する問題であり，世界中で 65 歳以上の




実現を目指し，要素技術の開発をおこなった．身体バランスは，重心（Center of Gravity: 
CoG）が支持基底面（Base of Support: BoS）に対してどの程度移動の余裕があるかを
示す Margin of Stability (MoS)で評価できる．過去の研究から MoS が 41mm 以下の誤
差で計測できれば，システムによってバランスを評価できると考えた．そこで，本研究













センサのデータをもとに，Convolutional Neural Network により，杖の動きを推定す
る手法を提案した．動きの推定精度の評価および慣性センサの最適な装着位置決定のた














定し，歩行時では，Long Short-Term Memory モデルを用いて足位置を推定した．そし
て，杖と両足で囲まれる範囲を BoS とし，その面積を求めた．モーションキャプチャ
データから算出された BoS を真値とし，実測値をもとにした提案手法による BoS の推






時には 18mm，歩行時には 46mm の誤差で CoG を推定できることがわかった．そし
て，BoS と CoG の結果を合わせ，MoS を推定した．結果，静止立位時では 22mm，歩








学 位 論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨 
本論文は，杖を使う高齢者の転倒予防に資するシステムの開発についてまとめたもの
である．推定手法の提案，要素技術の開発，実測による評価を経て，歩行時には誤差が
大きいという課題はあるものの，実時間で転倒予防につながる身体バランス評価の実現
可能性を示したと考える． 
 公聴会においては，25 名の出席者があり，誤差低減方法の実現可能性，様々な歩行
パターンに対する結果の見通し，高齢被験者による評価で予想される問題点，必要な被
験者数や計測装置に関する技術的質問など，多くの質問がなされたが，いずれも著者の
説明によって質問者の理解が得られた． 
 以上により，論文審査及び最終試験の結果に基づき，審査委員会において慎重に審査
した結果，本論文が，博士（工学）の学位に十分値するものであると判断した． 
